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変化角度量ではなく， 2つの運動速度差が検出速度を決定することが示された但Ohnsbein & Mat 民:ff，
198) 。ただ，方向変化検出と速度変化検出が全く同じ機構によって行われているのか，という点に関し
ては，新出運動検出における練習効果が変化検出に対して転移しないことから違う機構であるとも言わ
れてしも(Saff 凶 &Ma 出ews ，203) 。
1.3 運動と注意配分
形状や色の変化検出であれば，一般に注意を向けることにより，検出率は向上することが知られてい
るσosner ，Nis 田:n， & Ogde n， 1980) 。そのため，注意を向けることにより，方向変化の検出率も向上するだ
ろう，と推察される。従来は運動は独自に処理されるもので(Adelson & Berge n， 1985; Wilso n， P，即位a&
Yo ， 192) ，注意による方向認知の精度や，運動印象への影響があるにしてもかなり高次の段階での処
理であるとされていた。しかしながら，注意を向けることで運動の認知が初期段階で変わることには多く
の証拠がある。例えば，同じ空間位置に二つの運動を提示した場合でも，どちらの運動に注意するか
で全く神経反応が異なることσreu& l¥匂 unsel ，19 めや，ある方向への運動に注意を向ければ，その方











索するもので、あったり，あるいは特定の方向へ運動する対象を検出するσho 由民 &αlde n， 201) もので、
あり，運動の単純な検出に偏っていた。一方で，特に方向変化検出に関しては複数対象の変化検出を
同時に行わせるような研究は数少ない。
そのような中で，複数の物体の運動方向の変化検出に関する研究としてあげられるのが Trip a:血 y&


















ては，M 副 pleO 句ectTrac: 拍車(以下 MOT) 法♂ylyshyn & Sto nn， 198) と呼ばれる手法を用いた研究
が数多く見られる。
Py lysh: 戸1&8 旬n (1 98) を初めとする一般的な MOT 法はランダムに移動する物体を常に追跡し続
ける，というものであり，追跡の最中に運動方向を何度も変化させる。一般に，移動対象の対象数が4
つ程度までなら同時に追跡することが可能であるとされる。
MOT 法において，対象を追跡する方法に関してはいくつかの説が唱えられてきた。Py lyshyn & Ston 
(1 98) はFinger ofIns凶:tia1ionσ岳~S1)モデルという前注意的システムを仮定している。 FINST モデル
では一度に人聞が注意できる対象数はあくまでも一つであると仮定する。しかし，それでは複数の対象
を追跡することが出来ない。そこで FINST モデルでは，MOT 課題で追跡するべきター ゲ、ットが指定され
たときに，何らかの『目印(index)~と呼ぶべきものが脳内で貼り付けられ，複数対象の追跡時にはその目
印を頼りに複数の対象の中で注意を循環させることで追跡を維持する，と仮定する。この目印の貼り付
け，維持は前注意的に行われるものであり，注意は必要がないとされている。一方， Cavn 柑l& A1 v，紅白
ο05) はM 叫的伺lモデノレを提唱し，複数のスポットライトを持つ分割された注意がそれを追跡している







は悪化する。一方でM 叫tll ∞d モデ、ルで、は複数の対象を追うことは出来るがラ注意の資源モデル















図1. 1:MOT 課題を行うためのモテ、ノレ a:F 悶 ST 伊ylshn&
Sto nn， 198) b:M" 叫品開1(Cavn ゆ&A1 vareζ205)
(図中の円錐は注意のスポットライトを示す)

















では， 3次元運動はどのように処理されているのだろうか。古くはGi bson(1950) がその運動認知の重要
性を指摘しており， 3次元の運動認知に関する研究は長らく行われて来た。 3次元運動に関する認知
は，まず対象のオプρテイカルフロー などの映イ象の動きを認識し， 3次元座標に変換する過程であると考





の将来のおおよその位置を理解することは出来る。しかし， Mc Leod & Diens (1 96) はフライをキャッチす
るときを題材に，我々はボールの運動の詳細を認知していないことを示し，Pep ぽ旦∞甜naMI 町田 &
B北ke r( 194) もボールを受け取るときにはボールがどこに向かうのかは計算していないとしている。これ
らはすべて，基本的に今現在の位置を基準に，その時その時ごとに最適と考えられる行動を積み重ね
ていくことで結果的に最も良い行動に到達するというアプローチであり，対象の運動の詳細な認知は必




(H ar 討s，& De an，2 03) ことが示されている。 H釦is & Ruston(203) や H釦is & Dr ga( 205) はそもそも我々
は3次元運動の正確な認知は行っていないと提案している。 H組is&R 国旬n(203) や H釦is&
Dr ga( 205) は我々が3次元運動する対象の運動方向を判断するときには，奥行き情報を用いておらず，
単純に視角のみで運動方向を推定していると主張している。この説では，両眼視差などの情報を利用
して奥行きを計算する，という方法は取られず，正確な運動方向は求めることは不可能である。この結果
は先の Peper ，B∞諸na，M es1r e& Ba 比er( 194) の結果とも一致するものであり，我々の3次元運動認知の
不確かさを示している。
では方向変化の検出に関してはどうか。正確な方向がわからないのと，そもそも方向が変化したことに













の経路判断や衝突判断の研究は多数存在する(Chardeno ，Mor 時 le ，L蹴 'ent&B ∞回na ，
205; 雌ng ，V包:h to n" & Brare n， 195 メndersen ，&阻m，2 01) 。また単一運動の検出力と運転成績に関
係があるという検討も存在する(Conlo n， & Herkes ，208) 。
その一方で，交通と注意に関する検討として，携帯電話で会話しているなどとし、った副次的な動作は











































































の前方の画面に 8つの対象を表示し，うち 4つを実験参加者に追跡させた。これは典型的な MOT 法
の実験パラダイムで、ある。Py lyshyn ラ&S 旬n (1 98) によれば， MOT 法を用いて複数の対象を同時に追
跡させる場合，追跡可能な最大数は 5個であり，よって本実験の追跡数は充分追跡可能な数であると
考えられる。ただ，一般には対象の形状(Schol ，Py lys h;戸， &Fd 伽四1201) などの条件を変えでこの追
跡の正答率を計測するのに対し，本実験では，実験参加者が追跡している対象が方向変化した場合と，
追跡しない対象が方向変化した場合の検出率の差を検討する。また，単一の対象の場合，変化角度
によって変化検出成績が異なることはよく知られている(例えば Holmsbe in， & M 政 eff， 198) 。検出の困
難さに応じて注意による効果が変化することも考えられたため，変化角度も4つの条件に分けた。
本実験では，実験参加者が追跡する対象には，注意が向けられていると仮定している。この仮定は，





MOT 課題とは異なる点である。なお，このような等速直線運動を用いた MOT としては Mo st， Simons ， 




実験参加者は大阪大学の学生，または大学院生 14 名(男性 9名，女性5名)である。平均年齢は




装置は 17inch モニター(画面の視角 43 .2 deg ，解像度は 1024 x768pixel) 及びPC o 08 は windosXP
で，実験フ。ログラムは Vis 田 lB 出 ic6.0 で記述した。実験フ。ログラムによる描画ステップρは 3 Hzで動作し
た。
実験は暗室で行われた。ターゲットとしたオレンジ色の円，および追跡対象を示すための手がかりとし
た青円の輝度は， 11 cd/m2であり，視角は1. 37deg であった。また，背景の輝度は仇d加2 であった。また，
顎載せ台を使用したが，頭部は固定せず，あくまでおおよその視距離を維持するためだけに用いた。
視距離は 57cm である。また，実験参加者には最初に画面の中心部を見るようには教示したが，眼球運






その後， 8つの円すべてが移動を開始した。各円は 6.3 degls の等速直線運動を行い，画面端で正反
射した。実験参加者は円が運動している間，最初に指示された4つの対象を追跡した。この追跡中に8
個のうちの1個の円が画面端以外の位置で運動方向の変化を起こした。画面端での反射と区別する














• • • 
• 0・• • ー • 骨• • 曜器 嘩追跡対象指示
戸 ¥' 
。I~ ¥.， O ，/' 
J ¥. 
移動(およそ 108) 検出
図 2.1:実験 1 流れ図
試行数は 16ω0 回でで、あり





































角度(4 水準)と変化が追跡刺激，または追跡対象以外のどちらに発生したか (2 水準)を要因とし，方向
変化検出課題の正答率を従属変数として分散分析を行った。追跡条件の主効果σ(1， 12)=28 .2 5，p< 訓)
と角度の主効果σ(3，3め=19.55，p<.01)が見られ，交互作用は見られなかったσ(3，均~.83，p>O.1)。下位
検定の結果，135 0 と180 0の間以外のすべての区間に 5% 水準で有意差が見られた。
続いて追跡課題に正答した率を算出した。これはスペースキーを押した，あるいは押さなかったにか
かわらず，運動が停止した後に最初に追跡する対象として指示された4つを正しく示すことが出来たか
を示している。結果を図2.3 に示す。なお，この正答率は追跡ター ゲ、ットを正しく答えた数が 4個ならば
24 
10% ，3つなら 75% ，2つなら 50% ，1つなら 25% とした。そのため，チャンスレベルは 50% で、あった。
角度(4 水準)と変化が追跡刺激，または追跡対象以外のどちらに発生したか (2 水準)を要因とし，追跡





























































いられる FINST モデ、ルや M 叫:tif ocal モデルは，追跡対象に注意が向けられている，と言うことを前提と
26 




















































実験参加者は大阪大学の学生，または大学院生 16 名(男性 10 名，女性 6名)である。平均年齢は
21. 38 歳，年齢の標準偏差は1. 82 で、あった。全員が正常，または正常に矯正された視力を有していた。
ただし，解析の際に一名が複数の条件で正答率が5% 以下となり，解本斤には用いなかった。
2.2.1 装置
17inch モニタ (ーN ANAO F57 ，表示画面の視角は 43 .2 deg ，解像度は 1024x768 pixel) 及ひ、 PC (E-
machines J2924) 0 OS は WindowsXP で，実験プログラムは Visual Basic 6.0 で記述した。実験ブρログラム
による描画ステップは 3 Hzで、あった。
実験は暗室で行われた。注意対象とした記号の輝度は 11 cd/m2であり，視角は 1.3 7 deg であった。














園' A 十L.. 旬、 .ox
100ms 
Z 反応、
|変化対象 ]-' または300ms まで
図 2.4:実 験 2 流れ図
実験参加者が実験を開始すると，十字，パツ，四角， 三角の4 つのシンボ.ルが画面の端に現れたのち，
その内1 ~4 偲が5 秒間かけて 5 回点滅した(5∞ms 明るくなり，50白m 元に戻るのを5回繰り返す)。
点滅は点滅した対象がその試行において方向変化する可能性が高いとし、うことを示しており，実験参
加者はこの対象に注意することを求められたc 続いてそれらの、ンンボルが画面の反対側の端のどこか
に向かつて速度 6.3 degls で移動した。およそ3 秒間の移動後，画面全体が 10 ms の間，ランダムド‘ツ
トによってマスクされたc このマスク中も，シンボルは移動を続けていた。
7 スクが消失すると同時に， 4つのシンボルのうち一つが運動方向を時計回り，または反時計回りに










かりの正しさで、あった。手がかりが1 つから 3 つまでの場合，各条件ごとに，手がかりで示されたうちのど
れかが変化する Valid 条件 60 椅子，手がかりで示されていないものが変化するIn valid 条件 20 試行，
全く変化が起きない Catch 条件 20 季初子が用意され， Validity は 75% で、あった。また手がかりとして 4
つが点滅する場合は 20 試行存在した。この 4 つ点滅する条件で、は手がかり以外のものが変化するこ
とはありえず， Valid 条件しか存在しない。なお，この条件の C紬試行は 5試行で、あった。結果として，




観点で計算しなおすと表 2.1のようになる。例えば，注意対象数が 2 の場合，ある一つの注意対象が変
化する確率は 37.5% である( 2つのうちどちらかが変化する確率は 75% である)。一方，この手がか
りが外れる確率は 25% であり，手がかりが示されていない対象数も 2個なので，それぞれの変化する




















なお，先にも示したように，表 2.1中の注意対象数が 4 の条件では手がかりがすべての対象に提示さ











解析は実験参加者を変量因子，Validityο 水準 :Valid ヲInvalid) と注意対象数(3 水準: 1 ，2 ，3) を
独立要因として2 要因一般線形混合モデノ内科庁を正答率，反応時間の両方に対し行った。本実験で
は注意対象数が 4のときIn valid 条件が存在せず，不完全な配置となるため，注意対象数が 4の場合

























注意対象数の主効果は有意でありσ(2 ，28)=9 .71 ，p<0.1) ，また V a1i dity の主効果も有意
σ(1 ，14) ヰ 5.0 が0.01) で、あった。さらに，その交互作用も有意で、あったσ(2 ，28)=12 .1 2，p< 0.01) 0 Tukey 
のHSD 法による交互作用の下位分析の結果，有意水準5 % で注意対象数の効果は V a1i d条件の1
と2 ，1と3 の間で見られた。一方， Va1i dity の効果は全対象数条件で見られた。再度，4水準で注意対
象数の検定を行ったところ，注意対象数の主効果は有意であったσ(3 ，42) =4 5.4 1，p< 0.01) 0 Tukey の
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注意対象数の主効果は有意でありσ'(2 ，28)= 11. 56 ，p<0.0 1) ，また V a1i dity の主効果も有意
σ(1 ，1の=9 5. 89 ，p<0.O 1 )で、あった。さらに，その交互作用も有意で、あった σ(2 ，28)=13.08 ，pく0.01) 。交互作
用の下位分析の結果，注意対象数の効果はV a1i d 条件では1と3，2と3の間で、見られたが，In va1i d 条件
で、は一切差は見られなかった。また，Va1i dity の効果は全対象数条件で見られた。
再度，4水準で、注意対象数の検定を行ったところ，注意対象数の主効果は有意で、あった
σ(3 ，42)=27 辺，p<O.Ol) 0 Tukey のHSD 法による多重比較の結果，有意水準5 % で 1と3 ，1 と4 の間，
2 と3 ，2 と4 の聞に有意差が見られた。
考察2.4 
まず本研究の目的であった，対象数と方向変化検出率の関係に関しては，反応時間では2 と3 ，3 と
4 の聞に，正答率では1 と2 ，3 と4 の聞に有意差がないものの，注意対象として指示される対象数が

















さらに， Valid 条件とIn valid 条件の聞には，大きな差が確認された。しかもこの差は，注意を向ける対
象を3つにまで広げてもなお正答率で 30 %，反応時間で 10 伽m という大きな差で、あった。
この差が大きいということは興味深い。なぜならば，注意を向ける対象数の増加に伴って注意による反























In valid 条件の成績が注意対象の対象数によって変化しなかったということは，In valid 条件では対象数
や変化確率にかかわらず，配分された注意資源量に差がない，または注意自体が払われていないとい





さらに，運動方向は視里示全体で、並列に処理しうるもので、ある但Oro W1域 Trei sman， 194) ことはすでに
示されており，複数の場所における運動の認知に限界はない(Shaw ，1980) とされている点を含めて考え
れば，本研究の結果は基本的な注意資源モデル侭油n四国1， 1973;Wickens ，1984) ，およびそれを基本と












運動方向変化の検出が対象数の増加に伴い困難になる，という結果は， Tripathy & Baret (2 ∞4) の
結果を確認したものだといえる。本研究で、は， Tripathy & Baret (204) の検討に加え，条件ごとの全体の
としての刺激数を一定にし，手がかりが不確かである場合を加えている。本研究による新しい知見は
In va1i d な対象には注意が払われてない，あるいは少なくとも一定の注意しか払われないということを示
したことであり，また，注意を払うことの利益は少なくとも対象数が 4 つまで、はなくならないということを示し
たことにある。ただ、し，In va1i d な対象に注意が払われないという結果は本実験の実験参加者特有のスト
ラテジーで、あった可能性も否定で、きないため，この点は今後検討の必要な点だろう。
また，異なる解釈として，百lorton ，& Gil denο01) は運動の検出関値の研究で，限られた注意を複数
の対象に分割し，並列的な走査を行うという Capacity lirr 並ted para1l el pr l蹴 ss を提案している。このモデ
ルに基づいて本研究の結果を解釈するのならば， In va1i d な対象には一定の注意が払われているため
に一定の反応時間である，という解釈になる。
この場合，注意するべき対象数が増えて，その一定の注意資源量すら賄うことが出来なくなったばあ
いはIn va1i d の成績も下がる，と解釈される。このとき， In va1i d とV a1i d の成績の聞に差は無くなるものと
おもわれる。ただ，先にもあげたように運動の認知は限界のない並列過程であるという検討も存在
(H orwi 1z& Treisrr 四1， 194) するため，運動の並列処理がどこまで可能なのかという詳細は今後の検討
とせざるをえないだろう。
さて，以上に示したモデルは反応時間の減少を予測するもので、あり，正答率に関するものではない。
しかし，正答率も反応時間と同様に，注意対象数の増加に伴い， V a1i d 条件の成績が悪化する一方で
In va1i d 条件の成績は一定で、あった。 Wolfe ，Re 也氏:k e& Brawn (206) は注意を向けた対象で、記憶に保
持できるのは2 ，3個程度である，としている。この記憶量の制約は注意対象数を増やしたときの記憶
成績低下の原因かもしれない。また，この限界ゆえに注意対象だけで記憶の限界に達し，注意しない




たため，対象一つあたりの手がかりの Va1i dity と手がかり数の聞に負の相関がある。そのため，反応時
間，及び正答率の成績の悪化原因が手がかりの V a1i dity の低下であるのか，あるいは手がかりの対象
数の増加であるのかを厳密には区別できない。この点については今後の検討が必要である。ただ，
Whi tehead ヲMackenzie ，SC 凶bn 民 &Bachorowski (199η は単純な視覚検出課題を用いて手がかりの






















































(Conc 凶lo ，Rec 紅白， Nunes，&R!世z ，2006;~∞arte， & .Nunes ， 202) ，方位判断(Lali sh，&加 dersen， 195) な
ど多数存在する。そのような交通と運動認知にかかわる研究の中で，広く使用される，運動に関連す




もちろん，これはTTC が無限大かどうかを推定してしもと言い換えることもできるため，これも TC を推
定させているといえる。































上記の CG 映像をフ。ロジェクター (Canon LV7325) を通してスクリー ンに投影した。投影面は








CG による仮想空間は Visua1B部 ic .N et とDir ∞tX 9.1を使用して作成した。描画空間は仮想空間内で
カメラから前方1. 5m から 10m まで、の空間で、あり，描画角度は45 度で、あった。仮想、空間内下側に 12
m x10m の灰色の板が配置され，これが道路を模していた。カメラは道路中央から仮想距南佐側1. 2
m の位置に，ター ゲ、ットとなる円柱は仮想、距高佐右 5m の位置に配置された。カメラが左側に寄ってい
るのは左側通行である実際の交通環境を再現するためである。さらに，円柱の外側，仮想距離 6.5 m の

























75m 前方)の 2 水準と歩行者が左右どちら側の歩道にいるか，の 2 水準をかけ合わせて 4 水準であり，




円柱の方向変化位置(4 水準)*変化する可能 d性のある対象の数(3 水準)を独立変数とし反応時
間を従属変数とした分散分析の結果，対象数の主効果は有意σ'(2 ，20)=5. p< 0.05) ，変化位置の主効
































ρIzhalo f， Sekul 紅&必肱， 193) 。本実験の運動速度変化量を計算すると，本研究で用いられた 4 点にお
ける2次元投影後の X 軸速度変化量は左 4伽 1前 :0 .2 78degls ，左 75m 前:， 0.07degls ，右 4伽 1

































































た移動開始地点は近接(2 5m 前方)，手前 (45m 前方)，奥 (75m 前方)の 3水準に増やされたが，変化す
る可能性のある対象数は 2，8の2水準に減らした。結果
後の速度(左 2お5m 前:6ω.β08 加由此ラ左 45m 前:3 .3 8加山ラ左 75m 前:， 2.1加凶 L 右 25m 前:9.92krr 由ヲ右 45m





析した。変化位置の主効果は有意(F(5 ，20)=350 ム，p<0.0 1) ，一方対象数の主効果は有意ではない






























ち，変化後の X 軸速度は0なのだから，変化する瞬間の速度一速度変化量=0 であり，速度変化量は
変化する瞬間の速度に等しい。
本研究で用いられた6つの飛び出し場所における2次元投影後のX 軸速度，すなわち変化する瞬間
の速度を計算すると左 25m 前:0 .3 4degls ，左 45m 前:O .l 07degls ，左 75m 前:， 0.039degls ，右 25m







遅延させると解釈するべきであろう。実験 3 と比較して実験 4では多くの変化位置で飛び出しの速度
がより遅くなったことで，発見しづ、らくなっており，特に難易度の高い課題に関して対象数の効果が表
れるということである。
















左奥が方向変化検出に失敗しているという可能性の根拠として，Snowde & Ka van 相1(20t りによれば
本実験の対象者で、あった20 代の人間の運動速度検出関値は平均 0.087degls であり，遠距離の2条件
はこれを下回っている。また，方向変化検出の検出速度は，変化前と変化後の運動差分と同じ大きさの












































































































または16 個の工または L を90 度単位で回転させた文字が表示され，実験参加者は中央のプレースホ
ルダの中に表示された文字の中にT があれば，それを検出するたびにZ のキーを，円柱が飛び出してき
たときにはM のキーを押して反応した。なお，文字が16 個表示される場合においても T の文字は一つ
しか提示されず，それ以外の文字は全て回転されたL であった。中央の T の検出課題は4秒に一度提
示され最大3秒間，または反応があるまで提示された。一樹子において，中央の探索課題はおよそ3-
5回程度提示された。プレースホルダに文字が表示された場合のうち T の文字が含まれる確率は50%
であり，それ以外の場合にはT は表示されなかった。 T が表示されていない場合，実験参加者は何の
反応も求められなれなかった。この中央の視覚探索課題は負荷を与えるための課題であり，視覚探索
課題自身の正答率は解析の対象とはしなかった。なお，T とL の文字サイズはフ。レースホルダ内に1つ




前:3. 8加山，左 75m 前:， 2.1 加凶L右 45m 前:5.58krr 由，右 75m 前:3.54 加由の4水準)*負荷の高低
5 
(探索課題の刺激数が 1，または 16 の2水準)であった。変化位置は実験 4 から近接条件を外したもの





で角科斤を行った。変化位置の主効果は有意( F(3 ，9)=760.9 p<0.05 )で負荷の主効果も有意(




















なお，制動距離に関しては道路摩擦係数を 0.7 ，アクセルからブレーキへの踏み変え時間を 0.2秒として



























































































































的失敗質問紙(B roadbent ，Co 戸r，Fitzgeral d，& Parkes ，1982) や，記憶に関する失敗を計測する日常的記
憶質問紙(Sunderland Haris & Badrey ， 1983 )などの質問紙が日常生活中の行動から認知機能の程度を
計測しようという試みを行なっている。これらも失敗の傾向からその背後にある注意との関連をうかがうこ
とが出来るがより直接的に注意の関連する行動を尋ねるものとして日常注意経験質問紙(篠原，山田，
神田，臼井，207: E.組 Q) がある。日常注意経験質問紙は視覚課題との関連を示唆されている(篠原，
中村，207) ため，交通課題はもちろん，方向変化検出にも一定の関連がありえると考えられ，本研究で利
用することとした。
一方，質問紙法による運転行動の調査手法としてしばしば用いられるものが，&回 so n， Man 坑伺4
S町命19 ，B広岡， & Campbel ， (1 90) によって開発された運転行動質問紙ρd由 gBehavior
Questiom 凶re:DBω で、ある。そもそも DBQ は，危険な運車説子動を分類する理論の上に構成されている。
もちろん， DBQ 以前から，危険行動にはいくつかの分類基準が存在した。一つはその危険な行動が意
図を持って行われたかどうか(No nnan， 1983) ，という基準であり，また Skil-R 叫.e- Kn owledge という処理過
程のどニに逸脱があったのか(Ras m由民:n， 1980) ，という点での分類基準も存在する。しかし，&側 on， et
al. (1 90) はこれらの分類には杜会環境的制約，という視点が欠けているとし，重要なのは，その逸脱が




。-I azardous Error)，軽微のエラ~(Non-.出zardous Eror) で、あった。深刻な違反とは，他者に危険を及ぼす
ような違反のことであり，危険なエラー とは危険性のあるが，意図的ではないような失敗である。軽度の
エラー とは危険というよりも『愚かな』失敗であり，基本的にそれを行ったものが不愉快になる，という結果
しか起こさないような失敗で、あった。この 3 因子の分類は， Eror とViolation の聞に差がある，ということ





DBQ はイギリスのほか，オー ストラリア，ブラジル，ギリシャラ中国，ブラジル，フィンランド，ニュー ジー ラ
ンド，スウェー デ、ン，トルコなど世界各国で用Uもれている(0 生叫La jlU1 en & Sumal a， 206) 。これらの
研究で、は，RJ 郎 on と同様の3因子構造が得られた研究σarke ，M: 油取ad， S国組ng&RI 回 son ，192;
Aberg & Rim o， 198) ， Law 句n et al.(197) とおなじ4因子構造を得た研究(Gras， S叫man， cunil ， Pl 組問
M ， Aymerich ， Font-Mayolas ，206;S 岨man ，MI 悶dows ，&P 司0，2∞12) ，またそれら以外の因子数を報告す
る研究もあり，その因子構造はかならずしも一定ではない。しかし，大きく違反とエラー に分割される，と
いう点は共通しているようで、ある(0 北叫 L司lU1 en & Sumal a， 20 6)。なお， DBQ を用いた先行研究で得
られた結果を表4.2にまとめる。
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表 4.2:世界各国で・行われた DBQ を用いた研究
著者 年度国
R伺 so n， J. T.， Mans飽~ 190 イギリス
A. S. R ， Starding ， S. G. ， 
B鉱 tぽ，J. S. ， & Campbel ， 
K. 
質問数 因子数 因子内容 回収数
50 問 3 因子 「深刻な工ラー .Jl 11'重 420 名
大な違反.Jll'軽微な工
フー 」
Aberg L.&悶 moP. A. 198 スウェーデン 104 問。 4 因子 r 違反f ミステイク.Jl 214 名
#1 1'不注意.Jl 1'不十分な
経験」




Mesk n， J.， L司lUl en 工，& 20 フィンランド 28 問。 #34 因子 rエラ-.Jl'ラフ。ス.Jl 126 名
SrunmruaH. 1'対人違反.Jl 1'速度違
反」
S叫lman， M. J. M. 
Meadows ， M. L.， & 
P司o，K.B.





Kosiavelou Z. ， &
乱伝narsN.
20 ギリシア
S世ner N. ， Ayva H. B.， Er 204 トルコ
N. ，H世証ぽO.S ，&
OzdemirM. 
12 問。 3 因子 「ミステイクまたは 1425 名
部 工ラー.Jl' 違反f ラプ
ス」












F工ラー.Jl 1'ラフ.ス.Jl 60 名
「対人違反.Jl 1'通常違(各国 20
反.Jl 0名)
Gras E.M.S 叫lman， J. M. 206 スペイン
M. ，む回世1M. ， Planes M. ， 
Aymerich M. ， & Font-
Ma yolasS. 




0北an T.， La jlll1 en T. ， 




的問n q回 目pn y  ドギラダン・ィンラス・ランリアオコイギシ・ルフ リ トf o  A U  n u  今ム rエラー dJlf'対人違反dJ 1452 名
r通常違反dJ (各国
24 名)
#lRe 出 on ，et al. (19ω の 50 聞から 6 聞を除き，スウェーデン特有の質問文60 聞を追加
詳2Re 邸 on ，et al. (190) で因子負荷量が高いとして抽出された24 聞から，負荷の低い2聞を引き， Lawton 
et al.(197) の攻撃的違反の 3 問と中国独自の質問文 4 聞を追加。
持3Lawton ，et al. (197) で追加された 4 問すべてを入れたものと同じ。
出 Dimer & Parker (19 )で作成されたものと同じ。
#5Re 出 on ，et al. (1 90) の 50 聞に Aberg et al.(198) をベー スにした質問を追加。
捕DBQ を参考にして独自に作成。
持7Lawton ，et al. (197) で作成されたものをドイツ語，フランス語に翻訳
棉 Dimer & Parker (199) で、作成されたものと閉じ。
#9Lawton et al. (197) で作成されたものから lapse8 聞を除いたもの。
このように DBQ は諸外国では多くの研究事例がある一方で，日本では DBQ の適用事例はほとんど
見られない。ただし，質問紙を用いて日常的な運転内容の評価を行うという研究は日本でもよく行われ
ている。例えば DBQ には攻撃的運転を行うことに関する質問が含まれているが，同様に攻撃的運転
に関する評価を含む運転態度の質問紙の構成が行われている(藤本・東， 196; 藤本， 200) 。藤本らの






(192) が作成し，運転免許更新時講習で利用される SA592 (脚注:現時点では，さらに項目の検討が
おこなわれた SA806 が用いられている。 7は「つい気軽に車線を変えてしまうJI信号が青に変わりそう




























本研究では日常注意経験質問紙(篠原ら， 207) ，DBQ 侭easo n， et al. ，1990) 運転スタイルチェックシー
ト(石橋，大桑，赤松， 202) ，および運転負担感受性チェックシート(石橋ら 202) ，の 4種類の質問紙
を用いることにした。以下にそのすべての質問紙の内容を示す。
3.3.2 日常注意経験質問紙 (Everyday Attentional Ex perien 偲 sQuetionaire :EAQ) 
本質問紙は個々の人物が日常生活の中でしばしば行うような，注意のかかわる行動に焦点をあて，
それらの行動が出来るかどうか，それらの行動をどのくらいの頻度でするか，という点から個人の注意能
























そこで，本実験ではこのDBQ の日本語版を作成するところから始めることにした。 DBQ の原著論文に
当たる Re 鎚 on， et a1 .(190) で、は50 の質問文を用意し，その結果を因子分析することで質問文を抽出，









3. .4運転負担感質問紙似 lorkload Sensitivity Questiona 陪 :WSQ)
本質問紙は個々のドライバーが運転中の様々な事態や運転環境に対して，どの程度負担を感じるか，
またどのような事態や運転環境により強く負担を感じやすいかを個人特性として計測するための質問


















3.3.5 運転スタイル質問紙 (Driving Style Questionai 陪:DSQ) 
本質問紙は個々のドライバーが運転に取り組む態度や噌好，考え方を個人特性として計測するため
















回答を求めた。質問紙はアンケートシステム.REAS(h 句:/!J間部 :2. 血ne.acJp/cgi 嗣binlW ebO bj 配 tsltop) を用









全体を通して有効となった回答者は 243 名(男性 204 名:女性 39 名)であった。年齢は 37 .3 3歳，標準
偏差 9.5 1歳で、あった。以下に回答者の年齢・及び't:生別の分布を図 4.4に示す。
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上はいなかった。なお，平均運転経験年数は 15.75 年(標準偏差 9.3 3年) ，一年間における平均走行
距離は 10562 加 1( 標準偏差 95 加1) であった。
3.5 .2 DBQ における各質問項目の分類
本研究において第一に行う必要があったのが，日本語版DBQ の作成であった。
まず， DBQ の質問文のうち，回答の平均から標準偏差を引いた値が1. 0を下回ったものを分析から







全 50 間中 19 問(38%) であった。続けて，残った質問文を因子分析し，因子負荷量の高いものだけを
取り出すことで因子を構成することにした。
なお，この因子分析においては他のWSQ ，DSQ ，及びデモグラフィック属性のいずれかの回答に大き
な不備があったとしても，データとして利用された。そのため，有効回答数は259 名(男性 215 名，女性4
2名，不明2名)年齢は平均 37 .2 2歳 (SD9.67 歳)となった。実際に因子分析を行った結果， KMO の標







因子内容は多少の差はあるものの，ほぼ R 伺 son et al. (1 90) と同様の分類となったため，因子の名称






険タイプは『危険性がない~， W危険な場合がある~， W危険である』の 3 種類であり，それらの事象がどの






第1因子【危険性のあるエラー:H 也 ardous eror 】
=重要な危険性を見落としたまま運転してしまうこと α=.6745 
発進したり，車線変更したり，曲がったりする際，ミラーを確認し忘れた。 .680 S C 
幹線道路から横道に曲がるとき，横断している歩行者に気づかなかったo .627 S C 




追い越し車線の遅いドライバーにイライラして，内側から追い抜いた。 .67 V C 
夜遅くあるいは早朝に，わざと制限速度を無視した。 .671 V C 
片側一車線の道路でゆっくりと運転する車の後ろにつき，いらいらして，危 .4 76 V C 
険状況なのに追い越そうとする衝動に駆られた。
第3因子【危険でないエラー: no- Haz rdous eror 】
=直接的に安全上の問題につながらないエラー α=.5 72
ノレートの選択が悪かったために，避けることのできた渋滞に巻き込まれてし .694 M A 
まった。
立体駐車場の中の，どこに車 を 止 め た か を 忘 れ た 。 . 5 43 S A 
ほとんど動かない車の列を追い越したところ，道路工事やー車線の道路を 必 8 M A 
通過するための列だ、ったことに気づいた。
*逸脱タイプ ρ:M 苛乱期ke ，S=slip ，V =vi olatio n， UV =unin ten 世ona1 violatio 



































年齢，運転経験は10 年刻みでまとめ，年齢は4水準(21 ・30 歳，31 -4 0 歳，41-50 歳，51-60 歳)，運転経験























年齢を要因とした分散分析を行ったところ，危険なエラーにおける効果σ(3 ，239)= 1.42 ，p>O .1) ，違反に
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図 4.6: 運転経験年数群ごとにおけるDBQ 因子得点
一方，経』験年数を基準とした分析で、は危険なエラー における効果σ(3 ，239)=.85 ，p<0.05) が有意となっ
た。また危険でないエラーにおける効果σ(3 ，239)=2.06 ，声0.1)にも傾向差が見られた。しかし，違反にお
ける効果σ(3 ，239)=1 ，p> 0.1)は有意とはならなかった。危険なエラー における効果の多重比較の結果，


















具体的には，各 DBQ 得点を用い，two-s 句クラスター 分析で、運転者の分類を行った。 AIC を用いて
解析した結果，運転者は DBQ 得点によって3つに分類するのが最も適切であると示された。
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同様に注意分類ごとに運転タイプロを独立変数として分散分析を行った結果，注意集中力
σο，240 )=6.4 9，pく0.01) ，認知制御力σ(2 ，240)=7.71 ，p<O .01) ，注意転導傾向σ'(2 ，240)=15.917 ，p< 0. 0l )，の
各下位得点には有意差が見られたが，ながら作業志向性には有意差が見られなかった



































すべてにおいて有意差が見られた。(交通把握 F(2 ，24 件 3.78 ，p<0.5 ，道路把握 F(2 ，240)=3.8 ，p<0.5 ，
集中阻害 F(2 ，240)=12.8 ，p<0.01 ，身体活動の低下 F(2 ，240 )=4 .76 ，p< 0.01 ，ベー ス阻害
F(2 ，240 )=6.5 7，p< 0.0 1，身体的苦痛 F(2 ，240)=3.70 ，p< 0.05 ，経路把握 F(2 ，240)=5.15 ，p< 0.01 ，車内環境






























図 4.1 0: 運転タイフ。と運転スタイル
これも同様に運転スタイノレごとに運転タイプをき虫立変数として分散分析を行った結果運転スタイルの
各因子，すなわち運転への自信σ(2 ，240)= 14 .4 2，p< 0.01) ，せっかちさσ(2 ，240)=12 .2 4，p< 0.01) ，凡帳面さ
σ(2 ，240)=1 1. 74 ，p<0.1) ，信号への準備σ(2 ，240 )=4 .07 ，pく0.05) ，運転の不安定さσ'(2 ，240 同 .92 ，p<0. 0l )，心
配性傾向σ(2 ，240)=3.05 ，p<0.5) ，には有意差が見られたものの，運転への消極性 F(2， 40)=2.74 ，p<0 .1)，








険でないエラー』の3つである。この結果は Re 酪 on et al.(190) のWHazrdous Eror ~WViolation~WNon-
Hazrdous Eror ~という3分類とほぼ相当する。事実，今回作成した日本語版の方が質問数が少なしも





れた。 これは海外のDBQ 研究，たとえばDBQ と性格特性などとしりた研究(Ar由民&白姐釦 0，19 め










ただし，年齢と DBQ 得点に関する結果は先行研究，すなわち海外で行われたDBQ の結果とは少々
異なる。先に示しているように，本日本語版DBQ は海外の質問紙と同ーのものではないため，完全に
比較可能というわけではないが，類似した因子構造が見られていることから年齢群差に関しても同様の


















件数を予測する，という研究は存在するσ位 :er ，RI 伺 so n， &1 伽百おd，195) ものの，国際比較研究ではギ
リシアやオランダ，トノレコで、はそのような傾向は見られなかったの出netal. ，20 め。さらに，高齢者群では
『危険なエラー 』が事故件数を予測する，という研究も存在する (Parker ，Mcdonal d， Rab itt， & Su 凶島，

























































は検討可能であろう。事実， DeWin 卸'， Wierng a， Ku 阿 s，M 叫der ，&M' 叫de r( 20η はシミュレー タを用いて





なってしまっている。これは，中国(刃e& Oarke ，20) や，スワェー デ、ン(Aberg& Rim o，198) で、行われた
ように，今後日本特有の質問文を追加することでよりよく対応した物とするべきである。また， DBQ~こは
質問文を追加しようとする研究が複数，存在する。たとえば Lawωn ，Parker ， Man 蜘d， &S 回岨ng (1 9η
はDBQ に攻撃的違反に関する質問文を追加し， 4因子とした。 Lawto n， Parkl 民Man叫&
S国組ng(19η 以外にも4因子説を採用している研究は多いため(eg. ，Aberg & Rimrn o， 


















の成績が算出で、きないためである(N akay; 釦18， 1985) 。
4.2 方法
4.2.1 実験参加者























答出来た場合のみを用いた。実験試行数は 640 椅子で、あり，練習試行は 8言明子であった。
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すで、に説明した3つの独立変数，すなわち変化位置(4 水準)，表示される対象区画数 (4 水準)，変化角
度 (4 水準)に注意力評価値 (2 水準)を加えた 4要因で実験参加者を変量因子とし，一般線形混合モ
デ、ノレ解本斤を行った。なお，変化位置に関しては上下左右の 4水準のみを用いた。
4.3 結果
まず正答率に関して解析を行った結果，表示される対象区画数σ(3 ，5η=1456.9 ，p<0.1) ，変化角度
σσ，5η=530 .5， pく0.01) ，変化位置σ(3 ，5η=87 .3 3，p< 0.01) の主効果は有意で、あったが，注意の主効果
はσ(1， 19)= 1. 23 ，p> 0.1)有意で、はなかった。また，変化角度と対象数の交互作用 σ(9 ，153 )=4 .03 ，
p< 0.01) 注意力の大小と対象数の交互作用σσ，5η=12.0 丘p< 0.01) ，変化位置と対象数の交互作用
σ(9 ，153)=12.06 ， p<O.ω1) は有意で、あった。しかし，角度と注意(F(3 ，均=l. Ol ，P>O.1) ，角度と場所




























図 4.1 2: 角度と対象数による正答率の変化
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2 4 8  
対象区画数







これも多重比較の結果， 2個と 4個の条件では下での変化だけ検出率が低く， 8個の条件では上だ
け成績が良く，左右はついでよく，そして下で、の変化が一番検出が困難で、あることがわかった。
さらに反応時間に関しても同様の角勃斤を行った。対象数σ(3 ，54)=240.5 ，p<0.1) ，変化角度
σ(3 ，54)=179 ムp< 0.01) ，変化位置σ(3 ，54)=14.85 ，p< 0.01) の主効果は有意であり，注意の主効果は有
意で、はなかったσ(1， 19 )=0.4 2 p>O.1)。また，対象数と角度の交互作用， σ(9 ，12 め=2 .5 4 p<O.l) 注意力の
大小と対象数の交互作用σ(3 ，54)=5.84 ，p< 0.01) ，変化位置と対象数の交互作用σ(9 ，12 め=4 .89 ，
p< 0.01) は有意で、あったが，角度と対象数σ'(9 ，171 )=4 .89 p>O .l) ，角度と注意力の交互作用
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図 4.1 5: 角度と対象数による反応時間の変化
多重比較の結果，全対象数条件において 30 度が有意に他の角度に比べて早く，また， 30 度と 45
度条件では 1と2 の聞にだけ有意差があり，一方 60 度と 90 度では1と2の聞に加え， 1と4，2と4 の
聞にも有意差が見られた。
次に注意評価値の高低と対象数による反応時間のグラフを図4.1 6に示す。
多重比較の結果，高群においては 4 個と 8個の間で反応時間に差がないものの，低群においては
91 
4 個と 8個の間で有意差が見られた。
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図 4.1 9: 各反応時間における回答数
反応は 60 伽 m 付近に集中していることがわかる。
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視野のほうが低く (Rezc& Dob 凶lS，2 04; Ed war ・ds & Badco k， 193) ，脳波による検討でも確認されてい
る 尉emlace k.， Kub a， Chlubnov a， & Kubov a， 204) ためである。逆に，上方で成績が向上するものとして知
95 
られているものとしては，視覚探索課題肝evic & Bl ume ， 193) や，物体認知課題(Chambers ，McBea th， 








変化検出を行うという本研究の課題は運動の検出課題であるため，Rezec&Dob 凶 Eο04) やEd wards
























































基本的に実験 3 と同様である。また，Tobi technology 製 Tobi x5 0 eye 蹴 ker を用い視点の計測を行っ
た。 Tob 起を管理するPC と映像，音声を管理するPC は異なっていたが，この2台はLAN ケー プノレで、接
続され， Tobi 管理側の PC で取得された注視点データは映像管理側PC で受け取られ，保存された。












押して回答した。数字は 1-9 までの整数であり，5は提示されなかった。スヒ。ー カー はフ。ロジェクター
の位置に配置されていた。聴覚弁別課題用の音声は実験を通して提示されたが，前半，または後半の
どちらかのブロックでは課題への回答は求めなかった。課題順序はランダマイズ、されている。






方向変化位置(4 水準)と負荷の高低 (2 水準)，注意評価値群(2 水準)を独立変数，反応時間を従
属変数，実験参加者を変量因子として一般線形混合モデノレ分析を行った。結果，変化位置の効果
仰，48)=218.83 ，P<O.OI) ，負荷の高低の主効果σ(1 ，1命 37 .l 3，p<0.01 )は見られたものの，注意評価値
の主効果σ(1 ，1め=O.3 5，p>O .10) は見られなかった。しかし，位置と注意評価値の交互作用は見られた
σ'(3 ，48 許4. 8，P<O.OI) 。位置と負荷σ(3 ，48)= 1. 98" p>O.l 0)) ，負荷と注意σ(1， 16) 吋 0 ，，p>O.l O)) ，場所，注意，









































前・5.04 0，左奥・3.37 0，右奥 4.3 70，右前 6.71 0である。縦軸位置は対象の大きさが一定でないため，単純に







したのは横方向-4 度から 6度，縦方向-4 度から4度まで、の区間であった。各セルに対して負荷と注
意力の高低弱虫立変数として解本斤を行ったところ注意力の主効果はなかったσ'(1， 1め;:::Q .OO P>.l)もの
の，位置の効果σο9，464)=23.8 P<.Ol) はあり，また位置と注意力の交互作用σ(29 ，46)= 1. 84 P<.Ol) はあて
た。しかし，負荷の主効果σ(1， 16);:::().00 P>.l)，及び負荷と位置の交互作用 σω，464);:::() .5 3P>.l)，さらに
負荷と注意の交互作用σ(1， 1め;:::Q .00 P>.1)もなかった。位置の効果に関しては画面中心ほど高くなる単
純な傾向があった。一方で、，位置と注意力の交互作用に関しては，(横軸，縦軸)で表記すると， (-2 ，0) ，







価値群のの主効果はなかったσ(1 ，1の;:::Q.4 2 P> .1) ものの，位置の効果σο9，46)=3 .1 9 P<.Ol) はあり，ま
た位置と注意評価値群の交互作用σο9，46)= 1. 85 P<.Ol) はあった。しかし，負荷の主効果σ(1 ，1め;:::Q.5 2
P>.1)及び負荷と位置の交互作用 σ(29 ，464) ;:::Q.5 4 P>.1)，さらに負荷と注意評価値群の交互作用
σ(1， 1め=2 .1 4 P>.1)もなかった。多重比較の結果，位置の主効果に関しては (0 ，0) が多少ほかよりも高く














































結果，注意評価値群の効果は見られなかったσ(1， 1め=O .06 p> O.l)ものの，負荷の効果は見られ











図 4.2 7: 負荷，注意力と視点移動回数
移動距離に関しても同様の解析を行ったところ，注意評価値群の効果は見られなカ亙ったσ(1， 1め=0 .01
p>O .1) ものの，負荷の効果は見られσ(1 ，16)=214 .2 0p< 0.01) ，それらの交互作用は見られなかった














図 4.2 8: 負荷，注意力と視点移動距離
また，移動距離に関して、注意評価値群等の分散の検討のためにルベーン検定をおこなったところ，等




























































































野の重要性はこれまでにも何度も示唆されており (Bal ，Clay ，Wadley ， & Ro 也，205) ，有効視野が広いほ
ど，実際の運転時における事故率が低いことは示されている。本研究で用いた注意能力測定質問紙と
中心視での処理速度には相関があることは示されており(篠原，&中村，2 07) ，またその処理速度と有




















































目的 実験番実験課題内容 探索 その他の重要な結果
号 環境 個数 負荷
注意個数増加と方向 実験1 2D 追跡+方向変化 4 なし - 複数同時注意の利益はある
変化検出の関係の検 検出
討
実験2 2D マスク+方向変化 1-4 なし - 複数同時注意の利益の大きさは注意個数に依存する
検出
3次フE空間における注実験3 3D を方向変化検出 2，4，8 なし - 複数同時注意の損失は自車線遠方にのみ表れる
意個数増加と方向変 模擬 - 自車線遠方の検出は難しい
化検出の関係の検討
実験4 3D を方向変化検出 2，8 なし - 複数同時注意の損失は自車線遠方にのみ表れる
模擬 - 自車線遠方の検出は難しい
注意量と成績の関係 実験5 3D を方向変化検出 8 視覚負荷 - 負荷の効果は条件にかかわらず一定の大きさ
の検討 模擬 - 自車線遠方の検出は難しい
実験6 2D 方向変化検出 2，4，8 なし - 複数同時注意の利益の大きさは注意個数に依存する
- 注意量は方向変化検出成績と関係がある





























Horwi 1z & Treisman (1 94) や百10 巾 n et al.(201) によれば運動が出現したり，あるいは単に停止したり
する場合には並列的な検出が可能であるとされている。 Tri 回:man & Gelade (1 980) は，視覚特徴には並
列処理が出来る初期特徴があり，その初期宅街教が注意によって結び、付けられるという特徴統合理論を








のが一般的である (Rezc ，& Dob 泊以oω; Ed wards ，& Badco k， 193) にもかカわらず，方向変化検出を
行わせた本実験6では上半視野有意性が見られているからである。
Sekul 訂'， Sekul 紅 &Sekul ar( 190) は運動方向変化検出は，各運動方向ごとに運動量の変化を確認する
機構が行うものであり，基本的に方向変化検出は運動の出現の検出と同じであるとしたが，少なくとも本
研究の結果はこの説に反する。もし方向変化検出ど運動の出現の検出が同じであれば，方向変化検出

























徴に分解される。各初期特徴はそれを処理する Map があり，まとめて Feature~匂s と呼ばれる。具体的
には色を処理するCo lorMap ，方位を処理する臼ienta ti. on Map ，運動を処理する Mo ti. onM 叩などがあ
る。視覚探索の研究によれば，これらの単一の Fe 組鵬陥p で処理できる課題に関しては並列処理が
可能であるとされる。
これらの Fe 副Jr e1 句に取り込まれた情報は続いて匂同世onMap と呼ばれるところで，注意によって統











単一対象の方向変化検出はこの Mo 世onMap 上で行うことができる。単一対象の運動変化が発生し









変化した対象がどれか，という判断まで必要な場合には Mo 世onMap 単体での判断は不可能である。
変化した対象を特定するためには，Lo伺世 onMap を通じた情報の統合が必要である。図5.1では
Iρ 凶世onMap の左側にあった対象の情報が object 盟e上に統合される様子を図示している。 object 血e















































するという結果(D 油alo f， etal 叩193) に基づ、けば，最も難しい左奥だけが反応時間の遅延を起こしている
とし、うことである。これについては実験 4 の考察で，運動速度が検出関値を下回っているのではないか






















Bl ake ，C叩eda& 回出(1 9 乃によれば方向の記憶も対象数増加に伴って成績が低下するため，Valid 条
件の結果を説明できる。





意を向けるべき対象数が3個のときの Valid 条件に方向変化が発生する確率は同じ場合のIn valid 条
件に方向変化が発生する確率と同じため，方向変化発生確率にしたがって注意が配分されていたとす
るならば Valid 条件とIn valid 条件の成績は同等になる可能性が高い。しかし，結果からすると注意を向



























































たような MOT の研究によれば， MOT の追跡可能対象数には個人の能力による差があり，視覚作動
記憶容量や注意の切り替え速度などによって予測可能で、あるという結果が示されている
(Oksam a， Hyona ラ204) 。本研究で見られた複数対象への並列処理能力も，課題の違いはあれどおそら
くはこの同時追跡可能数と類似したものであろう。 MOT 課題における対象の追跡はム倒的伺l
model(Cavnagh & A1v:紅白，2005)~こよれば，注意のスポットライトを分割して行うと考えられる。一方で，本





















































えば K訓la， K，白凶len& Ha匂肱 a(196) は凍結路で、の運転教育を行った結果，かえって事故率が上昇し
たという例を示している。これは運転に自信が出る余り，かえって行動が危険な方向に変化した，という
ことである。また，H翻陶，Kes 凶len ラGr ege 間 n，Glad & Hemtkoski (202) は運転教育には 4つの段階が
あると主張している。すなわち人生の目標，主主転の目標，交通環境への適応，運転技術の 4つである。
運転スタイノレは運転の目標と交通環境への適応に当たるが，これまでの運転教育は運転技術に偏り
すぎていたため，それより上位のレベルに対する教育が必要だ、としている。しかし， Ha 凶企a， etal. 
(202) ではその具体的な手法まで提案するには至っていない。しかし，Mo lina， Sanm 紅白ヲK回陥len ，&










が幾つも存在する〈但Ball ，円点ラ旦Be悶紅'仁 d，&侃 n也kぽム佃佃l耐e町:r ，&白ωi鍔.s， 198; 回 wa斑rd也S爪f詞adle 可yラV組印句.， W ∞d，&倒 1北ke叱巳&
Bal ，20∞04の)。さらに有効視野のトレー ニング成績が造 E転成績にも転移する(&∞地位" Cis 田:ll， Bal ， 
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他の運転者の行動に怒り，文句言おうと追いかけた。 1. 31 0.547 
滑りやすい道路で急ブレーキをかけたり，不適切なハンドル操作を行う 1. 23 0.4 56 
ことで，横滑りをして反対車線に飛び、出してしまった。
間違ったギアにλれたまま信号待ちの状態から発進しようとした。 1. 7 0.789 
キー を挿したままうっカ瓦り車のドアをロックしてしまった。 1. 23 0.512 
他の運転者とのカー レー スまがいのことをした。 1. 43 0.746 
現在どのギアに入れているのか忘れて，手で確認しなければならなかっ 1. 9 1. 07 
た。
パスや駐車車両の後ろから出てくる人に気づかず，もう少しでひいてし 1. 34 0.514 
まうところだ、った。
血中アルコールの法的な規定値を越えていることに気づいてたが，パー 1. 1 0.319 
ティーや飲食庖から車を運転して帰った。
高速道路の出口で降り損ねて，遠回りをしなければならなかった。 1. 57 0.727 
ある種の運転者に反感を持っていて，なにかにつけて敵意を示してしま 1. 82 1. 026 
フ。
ワイパー を動かそうとしたのに，ウィンカー を点灯させてしまった。あるい 1. 79 0.974 
は逆に，ウィンカー を点灯させようとしたのに，ワイパー を動かしてし
まった。
エンジンをかけないまま発進しようとした。 1. 05 0.287 
【止まれ]の標識を無視したところ，優先権を持つ車との衝突をかろうじ 1. 26 0.4 48 
て避けなければならなくなった。
考え事に没頭して，ほかの運転者にパッシングされるまでハイビームlこ 1. 46 0.629 
なってしものを忘れていた。
車検あるいは保険が切れていることを忘れて，気がついたら違法に運 1. 07 0.34 
転していた。
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